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(54) 【 発 明 の 名 称 】 ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ ト の 関節 機構 


(57【 要約 】 

【 課題 】 トル ク の 伝達 効率 が 高い ヒュ ー マ ノ イド ロボ ッ 
ト の 関節 機構 を 提供 する 。 

【 解決 手段 】 関節 機構 Y1 は 、 第 1 の 部 材 1 00 と 、 第 
2 の 部 材 2 00 と 、 第 1 の 部 材 1 0 0 と 第 2 の 部 材 2 0 
0 と の 間 で 所 定 の 回 転 数 比 で 回 転 数 を 変換 し て 駆動 力 を 
伝達 する 歯車 装置 3 0 0 と 、 を 備え 、 歯 車 装置 3 0 0 は 
、 第 1 偏心 部 1 0 a が 形成 され た クラ ンク 軸 1 0 と 、 第 
1 偏心 部 1 0 a が 挿入 され る 第 1 挿入 孔 1 4 b お よび 第 
1 外 歯 1 4 a を 有する 第 1 揺 動 歯車 1 4 と 、 ク ラン ク 軸 
1 0 を 保持 する キャ リア 4 と 、 内 歯 ピ ン 3 を 有する 外人 筒 
2 と 、 を 有 し 、 第 1 揺 動 歯車 1 4 の 揺 動 に よっ て キャ リ 
ア 4 と 外人 筒 2 と が 同心 状 に 変位 する よう 構成 され る 。 

【 選択 図 】 図 2 
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